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❑ 基础信息

项目场地 安庆工厂高冲区域

任务触发 通过人工操作PDA等叫料系统实现；

对接设备 定制托盘

项目范围 硅钢上线及空托盘回库

工作环境温度 常温环境

工作地面 1㎡起伏≤5mm，坡度≤3°，台阶≤5mm，连续沟宽≤5mm

无线网络要求 5G-客供。若网络无法满足AMR运行要求，需甲方加强

序号 物料名称 器具类型 尺寸（L*W*H） 重量（KG） 图片 应用车型

1 硅钢卷 定制托盘 1250*900mm ＜2000KG 叉车



❑ 需求信息

➢ 地面材质：水泥地面

➢ 需求：钢卷原料从拆包区运送到机台

➢ 生产节拍：一期4个机台，后期总计9个机台，每个机台生产节拍为1卷/小时

➢ 充电方式：在线充电；

➢ 物料外形尺寸：硅钢尺寸直径1.22m，厚度0.23-0.5m不等



信息化 自动化 智能化

➢ 增加信息采集环节

➢ 消除信息孤岛

➢ 提高信息集成程度

➢ 让信息多跑路，让人少跑路

➢ 机器人换人

➢ 降低对人经验的依赖

➢ 降低对于人主观能动的依

赖

➢ 数据挖掘

➢ 数据分析

➢ 数据决策

业务流程优化 组织分工变革 运营水平提高

AMR

❑ 价值与目标



2
解决方案

整厂布局

局部分析

流程说明

效率计算

设备选型

系统架构

系统说明



❑ 整厂布局

拆包区（人工卸
车拆包区）

9-机台（每个
机台设置2个
放置位）

硅钢卷缓存区（暂
定20个托盘位）

AGV待命点/
充电点

1、操作员通过行吊从货车上卸货到拆包区；再将准备运送的钢卷吊到暂存区的空托盘上固定好；并通过平板/PDA输入托盘位置的物料信息：暂
存库位标号+物料标号；完成暂存库入库操作；
2、机台操作员通过平板/PDA发出物料需求：输入所需物料型号，（每个机台2个托盘位，操作员完成上料后产生一个空托盘再发出运送需求，
另外一个托盘位置为空）；
3、AGV调度系统收到物料需求，匹配物料信息指定暂存区托盘位，调度AGV完成运送指令；
4、AGV接收到调度系统指令从待命点启动运行到暂存区叉取其对应的物料托盘并运送到指定呼叫机台，放下满料托盘再叉取空托盘返回到暂存
区放下，空AGV再运行下个运送指令或到待命点待命；
5、AGV充电逻辑：AGV电池的续航时间约为6小时，可以利用上下班间隙时间完成补电，或现场根据实际生产情况安排AGV充电；



❑ 定制托盘

定制托盘固定硅钢卷作为转运载具，操作员将硅钢卷
放置到托盘上固定后，再由叉车式AGV运行到机台

硅钢卷固定托盘
方案示意图

硅钢尺寸直径
1.22m，厚度
0.23-0.5m不等

托盘长宽尺寸：
1250*900，川字

底托，预留叉车
叉臂叉取空间

圆弧面两侧设置
固定的限位斜面

挡块

叉车从宽边1250
方向进叉

硅钢卷厚度方向两侧设
置可调间隙的限位挡块，
操作员可根据钢卷厚度
调节并固定钢卷两侧



❑ 流程说明

AGV实际案例参照图

项目 规格、技术参数

控制系统 JTS激光导航系统
移载方式 堆高托盘叉车

叉车车体 国内知名品牌叉车本体

车体外形（L×W×H）(mm） 2000×1050×2540（以最终设计为准）
货叉尺寸（长*宽*厚）（mm） 950×165×60
车体质量（Kg）不含蓄电池 约1300g
最大搬运货物质量（Kg） 2000kg
提升方式（液压或电动） 液压
提升高度（mm） ≥2000
驱动方式及转向方式 前轮驱动兼转向

行走速度(m/min)

空载/荷载前进 1.5m/s
空载/荷载后退 0.8m/s
空载/荷载转弯 0.6m/s
加速度(Max) 0.5m/s2

行走功能
前进 √
后退 √
转弯 √

制动方式
减速电机

电磁制动
电磁制动

行走精度（mm）
直行左右摆差 ±10mm
转弯左右摆差 ±10mm

最小转弯半径（mm） 1800mm
导引方式 激光

通信方式
通讯频率 5GHz/2.4GHz/5G通讯
传输速度 54Mbit/s
发射功率 100mW

安全装置

激光障碍物探测 有
机械触碰式 有
拉线开关 有
声光报警器 有
急停（危急）开关 有

电池参数

电池类型 锂电池
电池容量 24V 200AH
充电方式 自动在线充电
单次充满电时间 约1-2h
单次充满持续工作时间 约5-6h
充放电次数 80%放电深度 1600次

使用环境 室内
工作噪声 ≤68db
主机颜色 烤漆，标准色



❑ 效率计算

◼ 计算说明
1.按9条产线总计运送频次9次/小时来计算，AGV利用产线休息时间充电；如下表所示

运行平均路
程（m）

AGV直行

速度
（m/min）

AGV平均

直线路程
（m）

AGV转弯

速度
（m/min）

AGV平均

转弯路程
（m）

AGV行驶
时间（min）

取料时间
（min）

放料时间
（min）

AGV循环一

圈运行时间
（min）

机台数量
单机台运送
频次（次/h）

要求AGV

配送节拍
(次/h）

要求AGV配送节
拍（min）

AGV理论

数量（台）

AGV实际

数量合计
（台）

150 40 90 25 60 4.65 0.5 0.5 5.65 9.00 1.00 9.00 6.67 0.85 1

AGV数量：以上为理论计算，呼叫运送比较分散，计算得出1台AGV能满足运送要求，但如果呼叫运行的
时间比较集中需要短时间内完成更多的运送则需另外增加1台，建议配置2台AGV,充电机1台。
注：AGV数量或节拍计算为理论计算，由于实际工序间时间衔接不确定性、客户实际任务重叠导致的交管、
人员对AGV运行平均速度的影响、客户设备性能以及客户系统性能影响的对接时间与理论计算中预设值间
的差异，导致实际可能存在AGV数量或节拍偏差。提供的AGV数量或节拍计算作为推荐参考，具体AGV数
量双方协商，最终由客户选择。



❑ 流程说明

SN序号
Item
项目

Description
描述

QTY
数量

Unit
单位

Remark
备注

1 AGV激光叉车及电池，充电机

1-1 托盘式叉车
激光导航，臂长1150，叉臂外宽680,托堆高叉车，举升高度2000mm，
载重2000kg

2 台

1-2 电池 电池；铁锂200Ah， 2 件

1-3 充电机/侧充机构 充电机；380V输入，侧充300行程， 1 件

1-4 离线充电机 充电机；15A24V，220V输入 1 件

2 导航附件

2-1 反光板等施工附件 1 项

3 中央控制系统

3-1 中央调度系统 数据平台V1.0 1 套

3-2 windows正版软件 软件：操作系统，Win10简体中文 1 套

3-3 软件服务费 软件服务费；软件定制开发厂内人工，1天*1人 20 天

3-4 工控机 工控机；i7/8G/128G/2THDD/无线 1 套

3-5 立式触摸一体机柜 触摸屏；立式触摸一体机，含键鼠不含主机，19寸 1 套

3-6 平板电脑 电脑；8寸-10寸，5G通讯 4 台 暂存区1个；机台3台机共用一个（9台机3个）

4 非标定制项

4-1 硅钢卷转运托盘
金属托盘托盘，长宽约1250*900mm，托盘上设计钢卷固定限位块，
载重大于2000kg；

29 个 暂存区20个，机台9个

5 服务

5-1 运输 运输及保险 2000 kg

5-2 施工安装培训
国内项目施工费用，指项目部派驻现场施工的人工费用，包含住宿费，
差旅费，项目施工人员包含现场施工与项目管理人员

25 人天



❑ 软件系统

客户
Enterprise Resource Planning (ERP)

MES
OMS/TMS
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件

平
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AI计算平台

大数据平台 服务管理平台

K
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R
e
s

E
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S

PLC协议管理

应用任务

触发任务

设备控制

独立部署

R
C

S

W
C

S

手动释放工作站管理 自动释放 硬件发布

正常流程流程定制 异常流程 流程循环

存储单元管
理

区域管理 排队控制 占用控制

R
C

S

R
C

S
主任务
子任务

任务管理 密集存储 信息发送

地图管理调度管理 路径算法 地图融合

潜伏式机器
人

多协议机器
人

物品自动运
送机器人

无人叉车

AIVI

WMS

算法平台+基于业务的软件平台+机器人本体平台

智能规划：依据产线需求智能规划机器人路径，自主绕障，

最大程度提高生产效

实时监管：实时监控机器人运行状况, 支持异常信息提示，

快速定位异常原因，并提供解决方案

快速实施：支持激光SLAM导航，无需改造生产环境

简单易用：低代码平台式软件，所有操作通过界面化配置

完成，加快项目部署进度

高效协同：智能分配机器人任务，可同时调度多台机器人，

支持不同型号机器人混行接驳，适用于多种场景

接口多元：支持多种硬件设备对接，包含电梯、辊筒、呼

叫器、提升机、自动门、机械臂、传送带等



4
设计标准

环境要求

网络要求



❑ 环境要求

一. AMR运行场地要求 [ 使用条件要求（GBT 20721-2006）]

1.1 起伏程度

当AMR运行的路面起伏程度在最大允许值以下时，AMR应能实现可控的额定速度

行驶，起伏程度定位为在基准范围内的最高高度与最低高度之差。起伏程度在1㎡范

围内最大允许值应≤ 8mm，AMR运行地面要求整洁，不能有颗粒和脏东西，并地面

不能打滑。

1.2 路面坡度

路面坡度（H/L）定义为在100mm以上的长度范围内，路面水平高度差与路线长

度的最大比值。当AMR运行的路面坡度在最大允许值以下时，AMR应能实现可控的

额定速度行驶。路面坡度的最大允许值需小于0.05（含0.05），对AMR需精确定位的

停车点，必须小于0.01（含0.01）。

1.3 台阶高度

台接高度为在100mm以内的长度范围内，路面水平高度差的最大值。当AMR运

行的路面台阶高度在最大允许值以下时，AMR应能实现可控的额定速度行驶，但

AMR停车位置不允许出现台阶。台阶高度的最大允许值需≤ 8mm。

1.4 沟宽幅度

当AMR运行路面沟宽幅度在最大允许值以下时，AMR应能实现可控的额定速度行驶，但

AMR停车位置不允许出现沟槽。路面沟宽幅度的最大允许值需≤8mm。

2.AMR使用环境要求

2.1  使用场地：室内平整地面；

2.2  环境温度：0℃~45℃；

2.3  湿度：15%~95%，无结露；

2.4  空气：无粉尘、易燃、易爆和腐蚀性气体；

2.5  动力电路：220(±10%)V×50(±2%)Hz；

2.6  静电：为了易于排放静电，地面材料应采用容易放电的物质；

2.7  在有电磁波、散射光、超声波和静电等噪音的环境中，用户及制造商需

在事前共同加以确认是否影响AMR正常运行。

3. 充电桩使用要求

3.1  单个充电桩供电回路功率不低于2000W；

3.2  使用10A三孔插座，每个充电桩单独配备16A空开或熔断器；

3.3  环境温度不低于0℃，不高于+50℃；

3.4  空气最大相对湿度不超过90%，空气流通较好；

3.5  运行地点无导电及爆炸尘埃，无腐蚀金属和破坏绝缘的气体或蒸汽，无

强电磁干扰；



No 类别 名称 数量 单点功率/规格 总功率 插口规格 固定方式 备注 插口图例

1 强电 充电桩电源

电压：220V；

功率：>=2500W；

线材：铜芯线1.5平(10A-

2000W)以上

2000W
插座面板五孔二

三插

安装在墙体上高度离地30厘

米左右，或者通过波纹管或

防火管套接，固定在地面上，

插口用线盒固定；

可安装在墙体上，高度离地30厘米

左右，位置参照CAD实施图；

2 弱电 网线接口
标准RJ45网线接口，线路

连通到局域网交换机；

超5类双绞线，

带RJ45水晶头

波纹管或防火管套接空中垂

下，置于工作站点位上方

150cm高度处；

每个工作站2根网线，连接到左下角

机房。可从空中垂下，位置参照

CAD工作站布局图（现场需要避开

吊扇），每个网线连接在POE交换

机上；

3 机房配套 设备机房

机柜电源电压：220V；

功率：>3000W；

线材：铜芯线2.5平(20A-

4000W)以上

3000W
插座面板五孔二

三插

该机房存放AMR后台系统主机、备

机以及网络设备，要求机房设备与

各工作站网线连通，配备24小时工

作空调。位置在左下角隔间。

❑ 环境要求



无线AP点位布局：

1. 合适够用为准（成本考虑，且AP数量较多可能产生相互干扰）；

2. 注意AP型号特别是全向型和定向型的区别决定其翻盖范围和安装方式；

3. 相邻AP信道号需要错开(1，6，11)，使信道带宽无重叠干扰，目前AMR只扫描1，6，11

信道；

4. AP安装位置方向（覆盖范围15米，安装高度3米）建议AP安装时倾角7~9度；

5. AP布局要充分考虑墙壁等物理隔离，无线信号穿墙衰减很厉害；

6. 相邻AP信号重叠范围大小确定，此为AP布局的关键所在，由STA的漫游切换策略、AP与

STA的匹配阈值、STA移动的最大速度和AC+AP支持的切换时间4者共同决定，以实测为准。

网络信号强度要求：

1. AMR活动区域信号强度大于-65dbm。

2. 测试标准：信号强度大于等于-70dB，ping 1500包大小延时小于300ms，上行下行速率

大于等于4Mbit；

3. 为保证稳定的无线网络环境，推荐采用双AC备份部署方式。

❑ 网络要求



4 售后服务



规划设计 系统集成 设计制造

需求调研、数据分析、系统
设计、设备配置、系统仿真

细化设计、系统接口
辅助工程、施工方案

软件开发、电控设计
设备设计、设备制造

安装调试 验收交付 售后服务

项目进场、设备安装
系统调试、项目初验

用户培训、系统试运行
系统验收

定期巡防、系统维护
备件供应、售后热线
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